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(54) 【 発 明 の 名 称 ] 定位 面 内 に ロボ ッ ト を 定位 する 方 法 


(5 の 【 要約 】 

本 発明 は 、2 つの 軸 x と y を 有する 二 次 元 基準 に 関連 

付け られ た 定位 面 内 に ロボ ッ ト を 定位 する 方 法 に 関わ る 
。 本 方 法 は 、 ロ ボッ ト の 座標 x 1 と y 1 の 推定 値 お よび 
その 配向 61 の 推定 値 を オド メー タ に より 判断 する 工程 
(200 ) と 、 仮 想 コ ン パ ス を 使用 する こと に より ロボ 
ッ ト の 配向 の 推定 値 92 を 判断 する 工程 ( 202 ) と 、 

基準 パノラマ の 一 部 分 と クエ リー パノラマ の 一 部 分 と を 
相関 付け る こと に より ロボ ッ ト の 配向 の 推定 値 63 を 判 
断 す る 工程 (204) と 、Ilterative Clo 
sest Points 技術 を 使用 する こと に より ロボ 
ッ ト 位置 の 推定 値 x 4 、y 4 を 判断 する 工程 (206) 
と 、 前 述 の 推定 値 の 標準 偏差 じ x1、o x2、o 
61、oO 92、o 93、o x4、o y4 を 判断 
する 工程 と 、 前 記 標準 偏差 を 使用 する こと に より 各 利 用 
可能 推定 値 の 確率 分 布 G(x1)、G(y1)、G(9@ 
1)、G(6962) 、G(93)、G(x4)、G(y4 
) を 判断 する 工程 ( 2 2 0 ) と 、3 つの グロ ー バ ル 分 布 
GLOB(x)、GLOB(y)、GLOB( 9 の @) を 判 
断 し (221 ) 、 最 光 法 を グロ ー バ ル 分 布 へ 適用 する こ 
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